













 ロボットの厳しい雑音下において SAFIA 処理を行うと，特に低周波数帯域において音
声認識に必要な音声成分が過度に除去する可能性がある．この問題に対し，音声の倍音成分
において SAFIA の位相差判定閾値を緩和させることで低周波数帯域成分の保護を行った．
実験の結果，従来の SAFIA と比べ高雑音下(低 SN 比)であっても安定して認識率の改善が
みられた．更に，コムフィルタ法との組み合わせにより倍音成分を強調し，音声認識率の改
善を確認した． 





用いた場合には各 SN 比に対し大きな認識率の改善がみられた．MFCC 特徴量の場合，各
特徴量の次元に雑音及び SAFIA処理の影響が広がってしまい，周辺化を行ってもその影響
を的確にとらえきれなかったため，認識率の改善がみられなかったと考えられる．一方で
MSLS特徴量では雑音及び SAFIA処理の影響がある次元の特徴量に偏ることが多く，MFT
によってその影響をとらえやすかったため，認識率の改善がみられたと考えられる． 
以上のことからトイロボット，家庭用ロボットの雑音下において音声認識を行う場合，低
演算量，小規模装置で実装可能な SAFIA，コムフィルタ，MFTを用いた提案手法が有効だ
と分かった．  
 
